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ABSTRAK 
 
Seperti kita ketahui bahwa teknologi membawa kita dalam mengatasi 
kemudahan dalam hal apapun, seperti pemindaian sebuah objek ke dalam 
komputer untuk dijadikan sebuah gambar tiga dimensi. Dengan didukungnya 
sebuah mesin cetak yang mampu mencetak sebuah objek 3D dalam ukuran kecil 
tidak seperti mesin pada industri. Sebelum terlalu jauh mencetak sebuah objek 
tiga dimensi, pada umumnya masyarakat tidak tahu tentang cara membuat sebuah 
objek tiga dimensi pada komputer karena tidak adanya dasar untuk desain tiga 
dimensi. Pemindaian ini nantinya akan memudahkan seseorang untuk memindai 
sebuah objek yang diinginkan dan menjadikanya sebuah gambar 3D tanpa mahir 
dalam desain objek tiga dimensi. 
 
Dari permasalahan tersebut munculah ide untuk membuat sebuah alat 
pemindaian objek sederhana ke dalam gambar tiga dimensi. Pemindaian objek 
yang dibangun menggunakan kemampuan sebuah perangkat keras dan perangkat 
lunak. Perangkat keras digunakan untuk memindai dan menangkap sebuah objek. 
Perangkat lunak akan memproses hasil tangkapan sebuah kamera menjadi titik 
awan yang akan terbaca dengan nilai yang sudah ditentukan. Dari kumpulan titik 
awan tersebut terbentuklah sebuah gambar tiga dimensi dengan dasar kumpulan 
titik awan. 
 
Penelitian ini diharapkan dapat memberikan manfaat dan solusi 
kemudahan bagi masyarakat untuk membuat gambar tiga dimensi dari alat 
pemindaian objek tiga dimensi. 
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ABSTRACT 
 
As we know that technology brings us in overcoming the ease in any case, 
such as scanning an object into a computer and make it to 3D images. With the 
supports a printing machine which capable of printing a 3D object with the small 
machine not like the machines industry. Before getting too far about 3D scanner, 
in general people do not know about how to create a 3D images based on 
computer. Because there is no basis for the 3D design. This scanner will be easier 
for someone to scan object and making 3D images without proficient in the design 
of 3D objects. 
 
from the main problems came the idea to create a simple scanner tool for 
scanning object into 3D images. Scanning the object built using capabilities of a 
hardware and software. The hardware used to scan and capture the object. The 
software will process the capture image into a 3D point cloud with a 
predetermined value. From the collecting of 3D point cloud, 3D images will be 
form with the basic of point cloud. 
 
This research is expected to provide benefits and solutions for the public 
convenience to create 3D images from the 3D scanner tools. 
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BAB V 
 
PENUTUP 
 
 
5.1 Kesimpulan 
 
Berdasarkan seluruh kegiatan perencanaan dan pengujian terhadap 
pemindaian objek kedalam titik awan tiga dimensi menggunakan metode 
triangulasi dengan software processing maka dapat disimpulan sebagai berikut : 
 
1. Pengontrol gerakan scanner yang mengatur sudut dan delay dapat 
berfungsi dengan baik sesuai dengan perancangan yang dibuat. 
 
2. Proses Thresholding pada pemindaian ini dapat menghasilkan titik data 
yang bagus ketika dalam pemindaian dengan kondisi ruangan yang gelap 
atau dalam intensitas cahaya 0 lux. 
 
3. Pemindaian yang dilakukan terhadap pengaruh intensitas cahaya dapat 
menghasilkan sebuah 3D Point Cloud dengan akurasi 85% pada intensitas 
cahaya 0 lux. 
 
4. Pemindaian yang dilakukan terhadap pengaruh kecepatan delay dapat 
menghasilkan sebuah 3D Point Cloud dengan akurasi 85% pada kecepatan 
delay 40 dan 70. 
 
5. Secara keseluruhan pemindaian dapat menghasilkan 3D Point Cloud 
dengan akurasi 85% pada pengaturan delay 40-70, intensitas cahaya 0 lux, 
dan sudut 90°. 
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5.2 Saran 
 
Dalam pembuatan sebuah pemindaian objek dengan laser scanner, masih 
banyak yang harus dikembangkan lebih lanjut lagi, yaitu : 
 
1. Menggunakan sebuah metode selain triangulasi yang bisa membuat titik-
titik awan atau 3D Point Cloud menjadi lebih akurat dan terbaca dengan 
bagus. 
 
2. Membuat fitur untuk meregistrasi titik-titik awan menjadi terbaca oleh 
software lain agar diproses menjadi gambar tiga dimensi. 
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